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Механизмы вывешивания адаптера (МВА) являются составной частью таких 
сложных технических объектов, как мобильные сельскохозяйственные агрегаты 
(МСХА). Они предназначены для связи энергоносителей с адаптерами. МВА - про­
странственный шарнирно-рычажный механизм, посредством тяг связывающий энерго­
носитель с адаптером (подборщиком, жаткой), компенсирует большую часть веса адап­
тера с помощью пружинных блоков. МВА предназначен для обеспечения качественно­
го копирования опорной поверхности башмаками адаптера, стабилизируя их давление 
на почву в заданных пределах. Некачественное копирование приводит либо к увеличе­
нию высоты среза убираемой культуры и тем самым к росту потерь урожая, либо к по­
вышенному износу башмаков и эрозии поверхностного слоя почвы. Поэтому актуально, 
имея модель МВА, рассматривать различные критические случаи при копировании 
опорной поверхности с целью повышения качества копирования. 
В случае симметричного расположения центра тяжести адаптера (относительно 
продольной плоскости комбайна) конструкцию МВА можно считать состоящей из 
правой и левой частей. Эти части по отдельности можно рассматривать на плоско­
сти. К тому же, формальное сведение пространственных МВА к плоским аналогам 
обосновано только тогда, когда технически обеспечивается движение всех их под­
вижных шарниров в параллельных плоскостях. 
Целью проделанной работы являлось построение модели МВА в случае, когда 
требуемые условия копирования нарушены. 
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Наибольшее применение для определения кинематических характеристик про­
странственных рычажных механизмов в аналитической форме находят два метода: 
метод преобразования координат и геометрический метод. Последний очень трудо­
емок и заключается в последовательном проецировании кинематической схемы на 
ряд плоскостей с последующим определением неизвестных величин с помощью три­
гонометрических формул. Поэтому в ходе решения поставленной задачи был выбран 
первый метод - преобразования координат. 
При этом методе выбирают некоторое число систем координат, достаточное для 
математического описания геометрической формы звеньев и относительного движе­
ния звеньев в каждой кинематической паре. На рис. 2 изображена система коорди­
нат, связанная с неподвижным нулевым звеном - рамой комбайна, со звеньями 7 и 2. 
Таким образом, с каждым из пронумерованных звеньев связывается характерно рас­
положенная система координат. Остальные системы координат не показаны, чтобы 
не загромождать рисунок. 
Переход от одной локальной системы координат (СК) к другой (следующей по 
порядку следования звеньев) системе определяется уравнениями преобразования де­
картовых прямоугольных координат, в общем случае - переноса и поворота коорди­
натных осей. Для сокращения записей уравнений переноса используют матрицы, со­
ставленные из параметров преобразования координат. В рассматриваемом случае 
СК1 «получается» из СКО путем перемещения вдоль оси Y на величину растяжения 
пружины (принята за обобщенную координату). 
Матрица такого преобразования имеет вид: 
Аналогично имеем матрицы преобразования последующих СК. Перемножая 
последовательно все матрицы преобразования систем координат, имеем матрицу, 
связывающую координаты точек в СК последнего звена с СК звена 0. 
Для другой части МВА матрица зависимости координат в связывающая коор­
динаты точек в СК последнего звена с СК 0' вычисляется аналогично. 
Таким образом, получили возможность вычислить обобщенную координату (рас­
тяжение пружины) в зависимости от положения центра тяжести адаптера (с ним свя­
зывалась последняя СК). При этом расстояние от начала координат последней СК до 
центра тяжести адаптера для звеньев правой части МВА будет другим, соответственно 
и растяжение пружины правой части МВА от положения центра тяжести адаптера бу­
дет зависеть по-другому. Таким образом, получаем зависимости растяжения пружины 
от положения центра тяжести адаптера (для левой и правой частей МВА). 
Адекватная 3D математическая модель позволит рассчитать характеристику ко­
пирования, на базе которой определяются рациональные параметры механизма вы­
вешивания адаптера кормоуборочного комбайна. 
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На практике наиболее часто реализуется распыление струи жидкости поступа­
тельно движущимся газовым потоком [1], [2]. Распыление газом с использованием 
поступательно-вращательного движения, называемого иначе распылением в смерче, 
встречается несколько реже, чем предыдущий метод [3]. 
Схеме распыления жидкости с одновременным использованием поступательно­
го, вращательного и колебательного (ПВК) компонентов энергии газа с учетом ее 
потенциальной энергоемкости уделяется недостаточное внимание, хотя она является 
наиболее перспективной для получения мелкодисперсных капель. 
Целью данной работы явилось исследование особенностей диспергирова­
ния жидкости газовым потоком, имеющим ПВК движение и его теоретические 
основы. 
Методика исследования заключается в подаче струи жидкости в центральное 
отверстие распылительного устройства (форсунки) (рис. 1). 
